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(57) Abstract: The invention concerns a method for detecting an incident on a traffic lane portion (1) located in a landscape (2) 



when the lane portion is likely to be used by objects. The invention is characterized in that the method uses a video camera (3) 
comprising a target (4) constituting an optoelectronic converter of a real optical image of the landscape (2), the target being monitored 
qq by a programmable processing member (6) and the incident detection process being designed to be carried out by activating the 
\£t programmable processing member (6) only when the real landscape image focused on the target (4) is stationary. The inventive 
method is characterized in that it consists in detecting the beginning of a displacement of the real image of the landscape relative to 
the target, in deactivating the programmable processing member right at the beginning of the displacement of the real image of the 
landscape relative to the target, and in reactivating the programmable processing member at the end of the displacement of the real 
— Z. image of the landscape relative to the target to carry out the incident detection process. 



rf^s (57) Abrege : Lapresente invention concerne un proceed pour d&ecter un incident sur une portion de voie (1) situee dans un paysage 
(2) lorsque la portion de voie est apte a etre parcourue par des objets et que le proc6de* met en ceuvre une camera video (3) comportant 
une cible (4) constituant un convertisseur optoelectronique d'une image optique reelle du paysage (2), la cible 6tant pilotee par un 



organe de traitement programmable 
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(6) et le processus de detection des incidents n'e*tant apte a etre effectue en realisant une activation de 1'organe de traitement pro- 
grammable (6) que lorsque V image reelle du paysage reelle du paysage focalisee sur la cible (4) est fixe. Le proc&ie' selon T invention 
se caracterise par le fait qu'il consiste a dStecter le d£but d'un d£placement de Timage reelle du paysage par rapport a la cible, a 
d6sactiver l'organe de traitement programmable des le dSbut du defacement de T image reelle du paysage par rapport a la cible, et 
a r^activer Torgane de traitement programmable a la fin du defacement de V image reelle du paysage par rapport a la cible pour 
effectuer le processus de detection d* incident. 
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PROCEDE POUR DETECTER UN INCIDENT OU ANALOGUE 
SUR UNE PORTION DE N/OIE 

La presents invention concerne les proc6d6s pour detecter les 
5 changements de I'etat d'occupation d'une portion de voie apte & etre parcourue 
par des objets suivant son axe situee dans un paysage donnS, par exemple pour 
evaluer les variations de la densite du trafic sur cette portion de voie, precedes 
qui trouvent une application particulierement avantageuse dans le domaine de la 
d6tection d'incidents de toute nature qui peuvent se produirent sur cette portion 
10 devoie. 

Le trafic, notamment de vehicules automobiles, ne cesse d'augmenter 
depuis plusieurs ann6es et, dans certaines circonstances, par exemple suite & 
des incidents sur les voies empruntees par ces v6hicules, il se produit des 
engorgements nuisant incontestablement a la circulation. II a done 6te pense qu'il 

15 pourrait etre rem6die a ces inconv6nients en detectant tout incident sun/enant sur 
une portion de voie, le plus rapidement possible aprds qu'il se soit produit, puis en 
controiant et modulant la circulation des vehicules sur cette portion de voie, que 
cette portion de voie soit fortement parcourue par des vehicules (voie dite 
circulee) ou faiblement frequence par les vehicules (une bande d'arret d'urgence, 

20 zone a z6bra, refuge, etc.). 

Pour pouvoir d6tecter de tels incidents, il a 6te necessaire de r6aliser des 
capteurs pouvant donner une image de la circulation des vehicules sur une 
portidn^e^oieTDe^ ete mis au point: II a par exemple*6t6- - 

elabord un capteur comportant des r§cepteurs photosensibles associes d des 

25 rayons lumineux diriges vers les voies parcourues par les vehicules et renvoyes 
par des surfaces reflechissantes disposees a oet effet sur les chauss^es, ces 
recepteurs photosensibles delivrant a leurs sorties des signaux chaque fois qu'un 
vehicule coupe les faisceaux lumineux. 



30 repr6sentatifs que du trafic en un point determine et les capteurs utilises ne sont 
pas d'une utilisation souple car ils n6cessitent de fixer des elements sur la 
chaussee, a des emplacements bien definis et de s'assurer de la r6flexion 
permanente de ces surfaces reflechissantes par I'ajout d'un eclairage artificiel 
lorsque Teclairement de la sc6ne est faible. Ces §l6ments ne peuvent done etre 



Cette technique donne de bons resultats. Mais les signaux delivres ne sont 
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d6plac6s sans probl£mes et, lorsqu'ils sont mis en place, ils imposent des 
interventions frequentes, ne serait-ce que pour le nettoyage de leurs surfaces 
reflechissantes. 

D'autres capteurs ont ete realises pour augmenter la surface de 

5 surveillance. Tel est le cas d'un capteur constituS par une boucle magn6tique 
noy§e dans la chaussee. Ce capteur permet de pallier une partie des 
inconv6nients mentionnes ci-avant mais son utility reste encore trop ponctuelle, 
par le fait-meme qu'il reste lie a un endroit d6termin6 de la chauss§e et necessite 
de gros travaux d'installation par sciage de la chaussee. 

10 II a 6galement ete mis au point un dispositif pour la mise en oeuvre du 

procede dScrit dans le EP-A-0 277 050. Selon ce proc§de, il est tout d'abord 
forme une image reelle principale de la portion de voie, dans un plan formant un 
angle non nul avec celui de cette portion de voie. Cette image principale est 
ensuite d6compos§e en une pluralite de points et on determine la relation entre la 

15 dimension d'une longueur unitaire prise sensiblement au niveau de la portion de 
voie et la dimension de son image formee dans Pimage principale, en fonction du 
nombre de points recouverts par I'image et de I'emplacement de la longueur 
unitaire sur la portion de voie. II est en outre determine une image secondare 
dans Fimage principale, cette image secondaire correspondant a un repere 

20 longitudinal Ii6 au vehicule se trouvant sur la portion de voie, les differentes 
positions successives de I'image secondaire etant definies par correlation du 
nombre de points recouverts par cette image secondaire, sachant que cette 

image secondaire correspond, suivant tedite-relation; d une longueur constante au - 

niveau de la portion de voie. 

25 Le dispositif decrit dans ce document anterieur donne de tres bons 

r6sultats et permet de determiner un tr6s grand nombre de parametres definissant 
la densite du trafic sur une portion de voie. II est cependant tres onereux ou trop 
complexe pour certaines applications, ce qui limite son utilisation. 

II a 6te mis au point un autre dispositif relativement plus simple, comme 

30 celui decrit dans le US-A-4 258 351. Celui-ci comporte une serie de cellules 
photosensibles reparties dans le plan focal d*une lentille convergente. Chaque 
cellule est constituee d'une barrette, et chaque barrette est determin§e pour que 
sa longueur soit 6gale d la largeur de I'image de la voie formde par la lentille. 
Cette longueur suit done la loi de la perspective de la voie. 



WO 2004/012168 PCT/FR2003/002188 



Cette technique presents I'avantage d'une mise en oeuvre facile, mais 
pr6sente egalement des inconv6nients : il faut une realisation pour chaque vote et 
on n'obtient qu'un seul signal par ligne transversale d la voie, ce qui rend 
Interpretation de ces signaux tres difficile. 

5 D'autres dispositifs qui donnent de bons resultats ont ete mis au point, qui 

sont constitu6s d'une camera video comportant une cible constituant un 
convertisseur opto§lectronique d'une image optique, cette cible Stant pilotee par 
un organe de traitement programmable. 

Un tel dispositif est par exemple decrit dans le FR-A-2 679 682 qui donne 

10 un exemple de mise en ceuvre d'un procede permettant de detecter un incident 
sur une portion de voie situ6e dans un paysage lorsque cette portion de voie est 
apte d dtre parcourue par des objets. 

Un tel dispositif presente des avantages par rapport aux dispositifs 
anterieurs. Outre le fait qu'il est constitue avec des elements qui se trouvent 

15 couramment dans le commerce, il permet de mettre en memoire les images de la 
portion de voie mise sous surveillance, ces images pouvant etre ultdrieurement 
utilisees pour, par exemple, connaTtre la cause d'un incident ou analogue survenu 
sur cette portion de voie. 

En outre, pour mieux connaTtre la nature et les consequences immediates 

20 de Pincident, ce qui permet de mieux 6tudier sa cause, il est possible de modifier 
£ volonte le champ de Pobjectif de la camera lorsqu'il est constitu§ d'un "zoom" 
et/ou de modifier I'orientation de Paxe optique de la camera en montant celle-ci en 
TOoperation avec* un organe d 'orientation de fa?on que la "direction" de-Paxe " 
optique puisse Stre commandee en site et en azimut. 

25 Ces possibilites offertes par les cameras vidSo actuelles sont trds 

interessantes pour les exploitants des voies de circulation, notamment 
automobile, mais compliquent consid6rablement la mise en oeuvre du procede 
comme celui qui est donn6 dans le FR-A-2 679 682 pour detecter un incident par 
la technique connue des techniciens sous le terme de "DAI". 

30 En effiet, cette technique "DAI" de detection automatique d'incidents sur 

une portion de voie ne peut etre mise en oeuvre que si Pimage de la portion de 
voie formee sur la cible photosensible de la camera est stable pendant plusieurs 
secondes, voire meme quelques minutes, le temps necessaire pour que Porgane 
de traitement puisse executer le programme de mise en ceuvre du proc6d6. Le 
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proc6d6 selon cette technique necessite une phase de calibrage manuelle sur 
I'image stable. En general, la camera est fixe et cette phase est accomplie au 
moment de la mise en service du dispositif. Par exemple, les operations de 
maintenance sur la camera n6cessitent de verifier, & chaque fois, le bon calibrage 
5 du capteur. 

La mise en oeuvre de ce procede n'est done plus possible quand, par 
exemple, la direction de I'axe optique de la camera change en site et/ou en 
azimut, et/ou quand le champ de I'objectif de la camera varie, par exemple en 
"zoomanf sur une partie particuliere de la portion de voie et/ou du paysage qui 
1 0 comporte cette portion de voie. 

La pr6sente invention a done pour but de mettre en oeuvre un procede qui 
permet de detecter de fagon automatique un incident survenant sur une portion 
de voie, par exemple par la technique "DAI" decrite dans le FR-A-2 679 682, 
meme quand le champ de I'objectif de la camera a ete modifie par exemple en 
15 agissant sur le "zoom" et/ou quand la direction de Faxe optique de la camera a ete 
changee en site et/ou en azimut, et ce, sans imposer, par exemple, Intervention 
manuelle de techniciens apres chacune de ces modifications, tout en permettant 
d'utiliser les dispositifs pour la mise en oeuvre des precedes de Tart anterieur sans 
devoir ajouter des moyens mat6riels supplementaires. 
20 La presente invention a pour objet un proced§ pour dStecter un incident sur 

une portion de voie situee dans un paysage lorsque ladite portion de voie est apte 
& §tre parcourue par des objets et que le procede met en oeuvre une camera 

video comportant-une- cible constituent un convertisseur optoelectronique -tfune 

image optique reelle du paysage, ladite cible 6tant pilotee par un organe de 
25 traitement programmable, le processus de detection des incidents n'etant apte 6 
etre effectue en realisant une activation dudit organe de traitement programmable 
que lorsque Timage reelle du paysage focalisee sur la cible est fixe, caracterise 
par le fait qu'il consiste : 

- a detecter le debut d'un deplacement de I'image reelle du paysage par 
30 rapport a la cible, 

- § d§sactiver I'organe de traitement programmable des le debut du 
deplacement de I'image r6elle du paysage par rapport d la cible, 

- a detecter la fin du deplacement de I'image reelle du paysage par rapport 
& la cible, et 
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- £ r6activer Torgane de traitement programmable a la fin du deplacement 
de Timage reelle du paysage par rapport a la cible pour effectuer le processus de 
detection d'incident. 

D'autres caract6ristiques et avantages de Tinvention apparaTtront au cours 
5 de la description suivante donnee en regard des dessins annexes £ titre illustratif 
mais nullement limitatif, dans lesquels : 

La figure unique represente le schema de principe d'un mode de realisation 
des moyens pour mettre en oeuvre le proc6de selon ('invention et permettant en 
outre d'expliciter ce proced6. 

10 La pr6sente invention concerne un procede pour detecter un incident sur 

une portion de voie 1 situ6e dans un paysage 2 lorsque cette portion de voie est 
apte a etre parcourue par des objets, de toute nature, notamment dans le cas ou 
la portion de voie est apte d Stre parcourue par des vehicules automobiles. 

Ce proced§ s'applique lorsque, pour sa mise en oeuvre, est utilisee une 

15 camera video 3 comportant une cible 4 constituant un convertisseur 
opto6lectronique d'une image optique reelle 5 du paysage 2 et que, a cette 
camera, sont associes des moyens 14 qui permettent de modifier & volontd le 
champ de Tobjectif 1 5 de la camera lorsqu'il est constitue d'un "zoom" et/ou de 
modifier Torientation de Taxe optique 16 de la camera de fa9on que la direction de 

20 cet axe optique puisse etre commandee en site et en azimut. Ces derniers 
moyens 14 sont bien connus en eux-memes et ne seront done pas plus 
amplement d6crits ici dans Tunique souci de simplifier la presente description. 

- II est precis^ que, par paysager on entend tous les 6l6ments-de la scenery 

compris la portion de voie, qui sont dans le champ de la camera. 

25 De plus, la cible est analysee, par un organe de traitement programmable 

6, comme un microprocesseur ou analogue, auquel est dventuellement assoctee 
une memoire permanente 17 comme un magnetoscope ou analogue, la detection 
des incidents sur la portion de voie 1 dans le paysage 2 ne pouvant etre effectuee 
en activant I'organe de traitement programmable 6 que lorsque Timage r6elle 5 du 

30 paysage focalisee sur la cible 4 est fixe. 

Le proced6 selon Pinvention consiste done a detecter le debut d'un 
deplacement de I'image reelle 5 du paysage 2 par rapport d la cible 4, d 
desactiver Torgane de traitement programmable 6 des le debut du deplacement 
de Timage r6elle 5 du paysage par rapport & la cible, puis £ detecter la fin du 
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emplacement de 1'image reelle du paysage par rapport & la cible, et enfin a 
reactiver I'organe de traitement programmable & la fin du deplacement de I'image 
reelle 5 du paysage par rapport & la cible 4, pour effectuer le processus de 
detection d'incident sur la portion de voie 1 . 
5 Selon une premiere mise en oeuvre avantageuse du proc6d6, la detection 

du debut et de la fin du deplacement de I'image reelle du paysage par rapport & la 
cible consiste & determiner au moins un premier point-image 10, 11, 12, ... de 
cette image r6elle 5 du paysage 2 qui correspond a un point fixe 10\ 11\ 12', ... 
de ce paysage, a Slaborer un premier signal d'ordre quand ce premier point- 
10 image subit un changement de position sur la cible 4, puis & commander I'organe 
de traitement programmable 6 en fonction de ce premier signal d'ordre, e'est-a- 
dire, tout d'abord d6sactiver I'organe de traitement programmable des le d6but du 
deplacement de I'image r6elle, puis reactiver ce m§me organe de traitement 
programmable a la fin du deplacement de I'image reelle pour effectuer, selon la 
15 technique connue en elle-m§me, le processus de detection d'incident. 

Selon une deuxieme mise en oeuvre avantageuse du proc6de, la detection 
du d6but et de la fin du deplacement de I'image r6elle 5 du paysage 2 par rapport 
a la cible consiste d determiner au moins deux deuxieme et troisieme points- 
images 10, 11, 12, ... de I'image reelle 5 du paysage 2 qui correspondent 
20 respectivement a deux points fixes 10', 1 1', 12', ... de ce paysage, & eiaborer un 
deuxieme signal d'ordre quand la distance separant ces deuxieme et troisieme 
points-images subit une variation, et ensuite a commander I'organe de traitement 
-~" " programmable '6 en fonctfbh du deuxieme signal d'ordre; e'est-^ ire, tout d'abord- 
desactiver I'organe de traitement programmable des le debut du deplacement de 
25 I'image reelle, puis reactiver ce meme organe de traitement programmable a la fin 
du deplacement de I'image reelle pour effectuer, selon la technique connue en 
elle-meme, le processus de detection d'incident 

Dans une troisieme mise en osuvre avantageuse du proc6de qui sera 
certainement pref6r6e aux deux precedentes, la detection du debut et de la fin du 
30 deplacement de I'image reelle du paysage par rapport a la cible consiste tout 
d'abord £ determiner au moins deux quatrieme et cinqufeme points-images 10, 
11, 12, ... de I'image reelle 5 du paysage 2 qui correspondent respectivement £ 
deux points fixes 10', 11', 12\ ... du paysage, a eiaborer un troisieme signal 
d'ordre quand la distance separant les quatrieme et cinquieme points-images 
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subit une variation et quand au moins Tun des deux quatrieme et cinquieme 
points-images subit un changement de position sur la cible 4, et e commander 
Porgane de traitement programmable 6 en fonction du troisi§me signal d'ordre, 
c'est-a-dire, tout d'abord desactiver Porgane de traitement programmable des le 

5 debut du deplacement de Pimage reelle, puis reactiver ce meme organe de 
traitement programmable § la fin du deplacement de Pimage r6eile pour effectuer, 
selon la technique connue en elle-meme, le processus de detection d'incident. 

II est precise que les slgnaux d'ordre definis ci-avant passent, e titre 
d'exemple, d'un premier 6tat a un second etat quand est detecte le debut du 

10 deplacement de Pimage reelle 5, et du second etat au premier etat quand est 
detectee la fin du deplacement de cette m§me image reelle. 

En fait, Porgane de traitement programmable 6 est desactive pendant la 
p6riode pendant laquelle le signal d'ordre est dans son second etat. 

Les points fixes 10\ 11\ 12', ... dans le paysage 2 peuvent etre par 

15 exemple, dans le cas de la detection d'incidents sur une voie de circulation 
automobile ou analogue, des points sombres (ou particulierement lumineux) de 
panneaux signaletiques, de lampadaires ou analogues, de portions de panneaux 
publicitaires, ou meme des points particulierement sombres (ou particulierement 
lumineux) d'une vegetation determinee. 

20 La detection du d6but et de la fin, soit du deplacement d'un point-image de 

Pimage reelle 5 du paysage 2 par rapport a la cible, soit de la variation de 
distance entre deux points-images, peut aisement se faire par exemple au moyen 

— de* Porgane de traitement 6 pilote -par un programme infonnatique -adapte-apte-a- 

mettre en cBuvre le procede selon Pinvention, P6laboration d'un tel programme 

25 6tant du domaine de Phomme du metier quand il connait le procede explicite ci- 
dessus. 

Pour une mise en ceuvre plus aisee et done preferentielle du precede, la 
cible 4 est composee d'une pluralite de points photosensibles, ces points 
photosensibles 6tant aptes a delivrer des signaux en fonction de la quantite de 
30 rayonnement re?ue sur leur surface photosensible. De plus, les surfaces de 
reception de ces points photosensibles ont avantageusement des dimensions 
sensiblement de m§me valeur. En fait, les cameras video du commerce 
comportent generalement de telles cibles. 
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Comme mentionne ci-avant, la detection d'un incident sur la portion de voie 
1 n'est apte & §tre effectu6e en activant de I'organe de traitement programmable 6 
que lorsque I'image r6elle 5 du paysage 2 focalisee sur la cible 4 est fixe. 

Lorsque I'organe de traitement programmable 6 est activ6, il est apte £ 
5 effectuer une d6tection des incidents sur la portion de voie suivant differents 
processus. Un exemple avantageux de Tun de ces processus de detection 
d'incidents, connu des techniciens sous la terminologie "DAI", est par exemple 
decrit et explicits dans le FR-A-2 679 682. 

Ce processus de detection d'incidents consiste schematiquement a 
10 selectionner un groupe de points photosensibles dans la pluralite de points 
photosensibles de la cible 4, ce groupe de points s&lectionne correspondant a des 
points de la portion de voie 1 localises sur une plurality de lignes imaginaires 
principales se situant au niveau du plan de la portion de voie 1 et etant 
sensiblement paralldles & I'axe de la trajectoire sensiblement rectiligne suivant 
15 laquelle doivent normalement se deplacer les objets sur la portion de voie 1, et a 
analyser ('ensemble des signaux delivres par les points photosensibles du groupe 
s6lectionn6. 

Ce processus de detection d'un incident peut aussi consister a 
decomposer le groupe de points photosensibles s6lectionne en une pluralite de 
20 sous-groupes de points photosensibles correspondant a des points de la portion 
de voie situes a intersection des lignes imaginaires principales et, 
respectivement, de lignes imaginaires secondares sensiblement perpendiculaires 
— - aux lignes imaginaires principales, et a associer ^-chaque -point photosensible 
d'un sous-groupe un coefficient multiplicateur de la valeur du signal §mis par ce 
25 point, ce coefficient etant fonction de la probability de passage preferentiel des 
objets sur le point de la portion de voie qui a pour image le point photosensible 
associe a ce coefficient. 

L'analyse des signaux delivres par les points photosensibles mentionn£e 
ci-dessus peut consister a effectuer une moyenne des valeurs des signaux 
30 delivr6s, a des instants donnes, par les points de chaque sous-groupe, puis § 
comparer, pour chaque sous-groupe, les moyennes ainsi obtenues, et a deduire, 
de cette comparaison, la presence 6ventuelle d'un incident sur la portion de voie. 

Le procede selon I'invention tel que ddcrit et d6fini ci-dessus s'explicite de 
la fafon suivante. 



WO 2004/012168 PCT/FR2003/002188 



II est tout d'abord precise qu'il est facile de definir I'adresse d'un point- 
image sur la cible d'une camera video, et ce, d'autant plus que cette cible est 
formee d'une plurality de points photosensibles comme des pixels ou analogues. 
Par une analyse de cette cible a I'aide d'un logiciel adapts qui permet de 
5 mettre en oeuvre le procede selon I'invention, il est possible de controler 
automatiquement la position d'un point-image sur la cible. Si ce point-image est 
1'image d'un point fixe du paysage 2, quand la camera effectue un deplacement 
en site et/ou en azimut, ce point-image va changer de position. En suivant les 
changements de position de ce point-image, il est done possible de determiner 
10 le debut et la fin du deplacement de I'image r&elle du paysage 2 par rapport a la 
cible, et de desactiver I'organe de traitement tant que la position de ce point- 
image n'est pas redevenue fixe. 

Quand 1'image redevient stable, e'est-a-dire quand le point-image est 
analyse comme fixe par rapport a la cible, I'organe de traitement 6 commande d 
15 nouveau le processus de detection d'incidents par le proc6d6 du type "DAI" 
comme d6fini ci-avant. 

De meme, quand on agit sur le zoom en avant ou en arriere sur le paysage 
2, rimage sur la cible va respectivement grandir ou diminuer, de mdme done que 
la distance separant deux points-images. 
20 De la meme fapon que decrit ci-dessus, il est possible de determiner le 

debut et la fin de la commande du zoom et, pendant ce temps, de d6sactiver tout 
au moins en partie I'organe de traitement, la partie etant demeuree active 

recherchant-par exemple la stabilite. — 

Quand rimage redevient stable pendant une certaine constante de temps 
25 determin6e par les techniciens, e'est-a-dire quand les deux points-images sont 
analyses comme restant a distance constante, leur adresse respective etant 
redevenue fixe, I'organe de traitement 6 commande & nouveau le processus de 
detection d'incidents par le procede "DAI" comme defini ci-avant. 

Le procede decrit ci-dessus a ete decrit avec un point-image pour 
30 determiner un d6placement de la camera en site et/ou en azimut, et deux points- 
images pour detecter un zoom avant ou un zoom arridre. Mais, dans ('application 
a la detection d'un incident sur une portion de voie de circulation automobile ou 
analogue, il sera avantageusement utilise une plus grande quantite de points- 
images pour assurer de fagon la plus certaine possible la detection automatique 
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d'un displacement de la camera aussi bien en site qu'en azimut et/ou une action 
sur le zoom. En effet, il n'est pas impossible, par example, que la position d'un 
point-image ait et6 consideree comme fixe avant un deplacement et que, e la fin 
de ce deplacement, sa position ne puisse etre consideree comme fixe, ce point- 

5 image appartenant a I'image d'un v6hicule en mouvement sur la portion de voie 1 . 

Aussi pour lever cette indetermination, la detection du debut et de la fin du 
deplacement de I'image reelle du paysage par rapport e la cible, consiste 
avantageusement e determiner une pluralite de points-images de I'image reelle 
du paysage qui correspond a une plurality de points fixes au debut du 

10 deplacement de I'image reelle, a elaborer un quatrieme signal d'ordre quand, 
. dans cette plurality de points-images, un nombre determine d'entre eux sont 
redevenus fixes a la fin du deplacement de I'image reelle, et a commander 
I'organe de traitement programmable en fonction de ce quatrieme signal d'ordre, 
c'est-a-dire, tout d'abord desactiver I'organe de traitement programmable des le 

15 debut du deplacement de Pimage reelle, puis reactiver ce rneme organe de 
traitement programmable e la fin du deplacement de I'image reelle pour effectuer, 
selon la technique connue en elle-meme, le processus de detection d'incident. 

Les hommes du metier sauront determiner la quantite optimale de points- 
images £ utiliser et, dans cette quantite optimale de points-images, le nombre de 

20 points-images stables a prendre en compte. 

A la description faite ci-avant, il apparent nettement que le precede peut 
§tre mis en oeuvre sans ('intervention manuelle de techniciens apres chaque 

changement d'orientationdel'axe optique de la cam6raensite et/ou en-azimut, * 

et/ou chaque variation d'angle de champ de son objectif, tout en utilisant les 

25 memes dispositifs que pour la mise en ceuvre des precedes selon Tart anterieur, 
sans devoir ajouter des moyens materials suppl6mentaires. 

II suffit, pour mettre en ceuvre le procede selon la presente invention, de 
charger de fa9on classique dans I'organe de traitement programmable un logiciel 
adapte a ce procede, en sachant que reiaboration de ce logiciel est du domaine 

30 de Thomme du metier comme mentionne auparavant 
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REVENDICATIONS 

5 

1. Procede pour detecter un incident sur une portion de voie (1) situ6e 
dans un paysage (2) lorsque ladite portion de voie est apte a etre parcounje par 
des objets et que le procede met en oeuvre une camera video (3) comportant une 
cible (4) constituant un convertisseur optoelectronique d'une image optique reelle 
10 du paysage, ladite cible 6tant pilotee par un organe de traitement programmable 
(6) t le processus de detection des incidents n'etant apte a etre effectue en 
realisant une activation dudit organe de traitement programmable que lorsque 
I'image r6elle (5) du paysage focalisee sur la cible (4) est fixe, caracterise par le 
fait qu*il consiste : 

15 - 6 detecter le debut d'un deplacement de I'image r6elle du paysage par 

rapport £ la cible, 

- a desactiver I'organe de traitement programmable des le d6but du 
deplacement de I'image r§elle du paysage par rapport d la cible, 

- a ddtecter la fin du deplacement de I'image reelle du paysage par rapport 
20 a la cible, et 

- a reactiver I'organe de traitement programmable a la fin du d6p!acement 
de I'image n§elle du paysage par rapport & la cible pour effectuer le processus de 
detection d'incident. 

25^ * 2rPfdcede selonla fevehdicatiori 

du debut et de la fin du deplacement de I'image reelle du paysage par rapport a la 
cible consiste : 

- a determiner au moins un premier point-image de ladite image reelle du 
paysage qui correspond a un point fixe dudit paysage, 

30 - a eiaborer un premier signal d'ordre quand ledit premier point-image subit 

un changement de position sur ladite cible, et 

- a commander ledit organe de traitement programmable en fonction dudit 
premier signal d'ordre. 
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3. ProcedS selon la revenclication 1, caracterise par le fait que la detection 
du debut et de la fin du deplacement de I'image r6elle du paysage par rapport & la 
cible consiste : 

■- d determiner au moins deux deuxfeme et troisieme points-images de 
5 ladite image reelle du paysage qui correspondent respectivement a deux points 
fixes dudit paysage, 

- a ^laborer un deuxieme signal d'ordre quand la distance s6parant lesdits 
deuxieme et troisieme points-images varie, et 

- a commander ledit organe de traitement programmable en fonction du 
1 0 deuxidme signal d'ordre. 

4. Precede selon la revindication 1 , caracterise par te fait que la detection 
du d£but et de la fin du deplacement de I'image reelle du paysage par rapport d la 
cible consiste : 

15 - a determiner au moins deux quatrieme et cinquieme points-images de 

ladite image reelle du paysage qui correspondent respectivement d deux points 
fixes dudit paysage, 

- a elaborer un troisieme signal d'ordre quand la distance s6parant les 
quatridme et cinquieme points-images varie et quand au moins Tun des deux 

20 quatrieme et cinquieme points-images subit un changement de position sur ladite 
cible, et 

- d commander ledit organe de traitement programmable en fonction du 
1roisi§me signaJ d'ordre. - - ■ • — - 

25 5. Procede selon Tune des revendications precedentes, caracteris§ par le 

fait qu'il consiste a decomposer ladite cible en une plurality de points 
photosensibles, lesdits points photosensibles etant aptes a delivrer des signaux 
en fonction de la quantit6 de rayonnement regue sur teur surface photosensible. 

30 6. Proced6 selon la revendication 5, caracterise par le fait que le processus 

de detection d'un incident sur ladite portion de voie lorsqu'elle est apte a etre 
parcourue par des objets suivant son axe et suivant une trajectoire sensiblement 
imposee, consiste : 
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- a selectionner un groupe de points photosensibles dans ladite pluralite de 
points photosensibles de la cible, ce groupe de points s6lectionn6 correspondant 
§ des points de ladite portion de voie localises sur une plurality de lignes 
imaginaires principales, lesdites lignes imaginaires principales se situant au 

5 niveau du plan de ladite portion de voie et §tant toutes sensiblement paralleles a 
I'axe de ladite trajectoire, et 

- a analyser I'ensemble des signaux delivres par les points photosensibles 
dudit groupe selectionne. 

10 7. Proc6d6 selon la revendication 6, caract€ris6 par le fait que le processus 

de detection consiste en outre: 

- a decomposer ledit groupe de points photosensibles selectionne en une 
plurality de sous-groupes de points photosensibles correspondant a des points de 
la portion de voie situes a ('intersection desdites lignes imaginaires principales et 

15 respectivement de lignes imaginaires secondares sensiblement perpendiculaires 
aux lignes imaginaires principales, et 

- £ associer £ chaque point photosenstble d'un sous-groupe un coefficient 
multiplicateur de la valeur du signal emis par ce point, ce coefficient etant fonction 
de la probability de passage preferentiel des objets sur le point de la portion de 

20 voie qui a pour image le point photosensible associd d ce coefficient. 

8. Proced6 selon la revendication 7, caracteris6 par le fait que les surfaces 
photosensibles- de- reception desdits points photosensibles ont des dimensions - 

sensiblement de meme valeur. 

25 

9. Proc6d6 selon la revendication 8, caract6ris6 par le fait que ladite 
analyse consiste : 

- 3 effectuer une moyenne des valeurs des signaux delivres, & des instants 
donnes, par les points de chaque sous-groupe, 

30 - & comparer, pour chaque sous-groupe, les moyennes ainsi obtenues, et 

- a deduire, de cette comparaison, la presence eventuelle d'un incident sur 
ladite portion de voie. 
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10. Proc§d6 selon rune des revendications 1 & 9, caracterise par le fait que 
la detection du debut et de la fin du deplacement de Pimage reelle du paysage par 
rapport & la cible consiste : 

- d determiner une plurality de points-images de ladite image r6elle du 
5 paysage qui correspond a une pluralite de points fixes au debut du deplacement 

de I'image reelle, 

- d elaborer un quatrteme signal d'ordre quand, dans ladite pluralite de 
points-images, un nombre determine d'entre eux sont redevenus fixes a la fin du 
deplacement de I'image reelle, et 

10 - a commander ledit organe de traitement programmable en fonction dudit 

quatrieme signal d'ordre. 




FEUILLE DE REMPLACEMENT (REGLE 26) 



